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ABSTRAK 
 
Motor induksi merupakan motor listrik arus bolak-balik yang 
banyak penggunaannya. Kelemahan motor induksi saat terjadi 
perubahan beban tidak mampu mempertahankan kecepatannya. 
Pada Tugas Akhir ini diuraikan sistem pengaturan kecepatan motor 
induksi satu phasa menggunakan metode PID untuk menghasilkan 
kecepatan motor sesuai dengan setpoint saat motor tanpa beban atau 
berbeban. Pengaturan kecepatan ini dikendalikan dengan tegangan jala-
jala 220VAC diubah menjadi tegangan DC diubah kembali menjadi 
tegangan AC dengan frekuensi yang sesuai menggunakan metode 
switching yang dikendalikan oleh mikrokontroler. 
Dengan adanya sistem ini, motor dengan sistem open loop 
menggunakan setpoint 2500 rpm tanpa beban didapatkan nilai rise time 
30 detik. Ketika motor diberi beban, kecepatan motor turun hingga 
motor berhenti. Sedangkan motor pada sistem close loop dengan PID 
menggunakan setpoint yang sama didapatkan nilai rise time 1,2 detik. 
Kecepatan motor turun ketika diberi beban, akan tetapi dapat kembali ke 
nilai setpoint-nya dengan nilai rise time 4 detik. Hal ini dikarenakan 
pada sistem open loop tidak terdapat umpan balik sedangkan pada 
sistem close loop dengan PID terdapat umpan balik berupa nilai 
kecepatan motor. 
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ABSTRACT 
Induction motors are electric motors of alternating current that 
much use. Induction motor weakness occurs when the load changes are 
not able to maintain his speed. 
In this Final Project described induction motor speed control 
system using PID single phase to produce in accordance with the motor 
speed setpoint when the motor no-load or load. The speed setting is 
controlled by the voltage of 220VAC grid is converted into DC voltage 
is converted back into AC voltage with a frequency appropriate to use 
the method of switching which is controlled by the microcontroller. 
With this system, the motor with open-loop system using 2500 rpm 
with no load setpoint values obtained rise time of 30 seconds. When the 
motor is loaded, the motor speed down until the motor stops. While the 
motor close loop system with PID using the same setpoint values 
obtained rise time of 1.2 seconds. Motor speed drops when it is loaded, 
but can be returned to its setpoint value with a rise time value of 4 
seconds. This is because the open-loop system there is no feedback while 
in close loop system with PID are feedback of motor speed value. 
 
Keywords : PID, Rotary Encoder, Rise Time 
 
 
 
  
xii
 
 
 
 
 
 
 
-----Halaman ini sengaja dikosongkan----- 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
